

























































































































































































































































































































































































































































































　　　　　　　　　　　　　　　　t　　 　　 　 ＋G・（t）Q（t）・G・’（の＋磁’）θ、直（t）S（t）θ，。’（彦）K、’（t）
　　　　　　　　　　　－K2（t）θ3．（t）Ztl－Xt2θ3κ’（t）K2’（の　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（133）
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　2－・12
拡大システムによるある擬線形状態推定について
dS‘i　　－［θ1（t）－K，⑦θ3；（t）］Σt1＋St1［θ2（t）－K2（t）θ3“（t）］’dt
＋K，（t）θ3。（t）S（t）θ3。’（t）K2’（t）－P，（tlt）θ・．’（t）K2’（の
一K，（t）θ39（のP2（tlt）
dΣ‘2
　　－［θ2（t）－K2（のθ3“（t）］Σ・2＋21Ft2［θ1（の一K1（彦）θ3．（t）］’dt
＋K2（’）θ3。（の8（彦）θ3。’（のK，’（t）
－P2（tlのθ3“’（t）　K，’（t）－K2（t）θ3．（のP（tlt）
（134）
（135）
　ここでえられた推定i（tlt）は補助的にあたえられる推定D（tlt）と共に最適であることは
（97），（100）の性質を使えば容易に示される。
5．　む　　す　　び
　このようにして，問題1を問題2に変えた上で拡大システムによる解法を述べた。最適推定
i（tlt）を求めるのに（28），（29），（30）を（41），（42）で示される力学系および（46）で表わされる
観測系に変換した上でその拡大システム（112），（113）を定めてその最適問題を解いて，それに
より最終的な最適推定過程（128）を導いた。しかしながら（128）が完全に解けるためには（129）
と共に（132）～（135），あわせて6個の連立微分方程式を解く必要のあることがわかった。この
とき求められたi（tlt）は最適であることも示された。先に筆者によって得られた結果によれ
ば誤差に関する分散行列はあわせて6個の微分方程式で支配されていたけれども以上の考察に
よりそのうち2個の微分方程式は冗長なものであることが示された。なお具体的な計算例は別
の機会に報告したい。
1）
2）
3）
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